



摘要　为实现船舶减摇系统的灵活性、快速响应特性、高 效 率、强 环 境 适 应 性 的 要 求，在 水 下 矢 量 螺 旋 桨 推 进 器 的
基础上，提出了一种基于二元矢量螺旋桨的主动矢量 减 摇 装 置。首 先 对 该 装 置 的 结 构 设 计 方 法 进 行 了 阐 述，对 螺
旋桨推力进行了评估，并通过搭建基于组合导航系统的 姿 态 检 测 模 块，对 船 体 姿 态 自 平 衡 控 制 系 统 方 案 进 行 了 设



















减摇系统 是 远 洋 船 舶 尤 其 是 战 术 级 舰 艇 在 恶
劣海况下保持安全航行的关键系统，是关系到我国

















































便、对船体改 动 较 小 的 角 度 出 发，采 用 模 块 化 设 计
方法。如图２所示，该装置相对船舷两侧成对布置，
单侧模块 主 要 由 摇 摆 电 机、传 动 机 构（锥 齿 轮 系）、
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其中：Ｆ 为 推 力，ｖ为 转 速（ｒ·ｍｉｎ－１）。由 图
３（ｂ）可知，推 力 与 转 速 近 似 抛 物 线 关 系，在 螺 旋 桨
转速为８３３ｒ·ｍｉｎ－１时，推力可达到６９Ｎ。









进而可以 根 据 所 需 推 力 对 螺 旋 桨 电 机 的 电 压









性测量单 元ＳＴＩＭ３００（内 部 集 成３个 高 精 度 陀 螺



















在三级海况下，通过 反 复 定 性 试 验 来 调 节ＰＩＤ









第２期 肖晶晶，等：矢量减摇装置及其控制系统设计 ·４８５　 ·　
的航速及 姿 态 等 信 息，进 一 步 根 据 航 速 控 制 螺 旋
桨轴的摆 动 角 度；根 据 横 摇 角 速 度 等 信 息 控 制 船
























根据螺旋 桨 开 启 前 后 的 横 摇 角 度 数 据 对 比 可
得出，未减摇最大横摇角度１１．２３４　６°，横摇峰 值 的
均方根为１０．７５０　１°；减摇后最大横摇角度１．４９１　１°，
横摇 峰 值 的 均 方 根 为１．０２９　２°，减 摇 效 果 达 到 了
８６．７％。根据ＩＳＯ船舶耐波性衡准标准，安全性标
准为横摇峰值均方根为４°以内，舒适性标准为均方
根值为３°以 内，减 摇 后 效 果 均 满 足 舒 适 性 标 准，说
明了船模在 零 航 速 下 采 用 该 减 摇 装 置 能 够 达 到 很
好的减摇效果。
４　结　语
１）矢量减摇装 置 为 受 水 下 矢 量 螺 旋 桨 式 推 进
器启发而设计的新型主动式减摇装置，该装置采用
模块化设 计 方 法，拆 装 方 便，可 移 植 性 强。但 由 于
该装置凸出安装在舷侧，推进效率较低且不利于船
舶停靠，容易 与 岸 边 发 生 碰 撞，导 致 桨 轴 产 生 弯 曲
现象，因此矢 量 减 摇 系 统 需 结 合 船 型 开 发，将 该 系
统与船体设计融为一体；
２）针对该种减 摇 方 式 研 发 了 高 精 度 姿 态 检 测
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